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(54) Verfahren und Vorrichtung zum Verteilen einer vorbestimmten Masse eines Guts

(57) Verfahren zum Verteilen einer vorbestimmten
Masse eines Guts (1) (Abgabemasse) während eines
Abgabezyklus auf einer Produktfläche (3PF) eines Zwi-
schenprodukts (3), das die Schritte umfaßt:
a) Fördern des Guts (1) mittels einer Zuführeinrichtung
(5) entlang einer Zuführrichtung (ZR),
b) Fördern der Zwischenprodukte (3) mittels eines Pro-
duktförderers (9) entlang einer Produktförderrichtung
(PR),
c) Bestimmen der auf der Zuführeinrichtung (5) geförder-
ten Masse des Guts (1) in Abhängigkeit eines Abstands
des Guts (1) von einem Abwurfrand (5AR) der Zuführ-
einrichtung (5),
d) Abfördern einer der Abgabemasse entsprechenden
Förderlänge (FL) in dem Abgabezyklus von der Zuführ-
einrichtung (5), und
e) Leiten der Abgabemasse durch einen Leitschacht (11)
auf die Produktfläche (3PF) des Zwischenprodukts (3),
f) Erstellen einer Zuordnung zwischen Zielflächen (3PSi)
der Produktfläche (3PF) für das Gut (1) und darauf zu
verteilenden Teilmassen mi der Abgabemasse;
g) Lenken des im Schritt e) frei fallenden Guts (1) gegen
ein gesteuertes Umlenkmittel (19; 21) für das Gut (1) und
h) Umlenken des Guts (1) mit Hilfe des Umlenkmittels
(19;21) durch den Leitschacht (11) auf die Produktfläche
(3PF), wobei für jede Teilmasse mi ein Umlenkwinkel des
Umlenkmittels (19;21) derart bestimmt wird, daß jede
Teilmasse mi auf ihre zugehörige Zielfläche (3PSi) um-

gelenkt wird, bis die Abgabemasse abgefördert ist.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Vertei-
len einer vorbestimmten Masse eines Guts (Abgabemas-
se) während eines Abgabezyklus auf einer Produktfläche
eines Zwischenprodukts, das die Schritte umfaßt:

a) Fördern des Guts mittels einer Zuführeinrichtung
entlang einer Zuführrichtung;

b) Fördern der Zwischenprodukte mittels eines Pro-
duktförderers entlang einer Produktförderrichtung;

c) Bestimmen der auf der Zuführeinrichtung geför-
derten Masse des Guts in Abhängigkeit eines Ab-
stands des Guts von einem Abwurfrand der Zuführ-
einrichtung;

d) Abfördern einer der Abgabemasse entsprechen-
den Förderlänge in dem Abgabezyklus von der Zu-
führeinrichtung; und

e) Leiten der Abgabemasse durch einen Leitschacht
auf die Produktfläche des Zwischenprodukts.

[0002] Die EP 1 188 379 A1 beschreibt eine Vorrich-
tung zur gleichmäßigen Bestreuung von Pizzaböden mit
geriebenem Käse, wobei der Käse zwischen einem zu-
führenden Förderband und einem oberhalb des Pizzabo-
dens angeordneten Verteilmechanismus absatzweise
von einem Trichter mit verschließbarem Boden aufge-
fangen und gewogen wird. Nach Verwiegung des aufge-
fangenen geriebenen Käses kann der Boden des Trich-
ters geöffnet werden, und der Käse nach homogener
Verteilung auf den Pizzaboden fallen.
[0003] In Fig. 1 ist eine nicht erfindungsgemäße Vor-
richtung zur Durchführung dieses Verfahrens gezeigt.
[0004] Die in Fig. 1 gezeigte Vorrichtung umfaßt einen
Produktförderer 9 in Form eines Förderbandes, auf dem
Zwischenprodukte 3 (vorliegend kreisrunde Pizzaböden)
entlang einer Produktförderrichtung PR kontinuierlich
gefördert werden.
[0005] Der Produktförderer 9 weist einen Antrieb 9A
auf, der von einer Steuerung 15 gesteuert wird.
[0006] Dem Produktförderer 9 ist mindestens ein Licht-
taster 17 zugeordnet, der die Position von Zwischenpro-
dukten 3 auf dem Produktförderer 9 erfasst, und der mit
der Steuerung 15 verbunden ist.
[0007] Oberhalb des Produktförderers 9 ist in einem
Abstand eine Zuführeinrichtung 5 in Form eines Förder-
bandes angeordnet, auf der Gut 1 entlang einer Zuführ-
richtung ZR intermittierend gefördert wird.
[0008] Die Zuführeinrichtung 5 weist einen Antrieb 5A
auf, der ebenfalls von der Steuerung 15 gesteuert wird.
[0009] Das Gut 1 wird während eines Abgabezyklus
auf der Zuführeinrichtung 5 in Zuführrichtung ZR geför-
dert, bis dieses über einen Abwurfrand 5AR der Zuführ-
einrichtung 5 abgegeben und auf die Zwischenprodukte

3 verteilt wird. Das Gut 1 wird während des Abgabezyklus
kontinuierlich von der Zuführeinrichtung 5 gefördert.
[0010] Das auf der Zuführeinrichtung 5 geförderte Gut
1 ist vorliegend ein stückiges Gut, beispielsweise Gemü-
se, Gemüsestücke, Obst, Obststücke oder Hackfleisch,
das in gefrorener Form vorliegen kann.
[0011] Die Masse von einzelnen Stücken des Guts 1
wird durch ein folgend beschriebenes, optisches Verfah-
ren bestimmt, so daß die erfassbare Größe einzelner
Stücke des Guts 1 nach unten durch die Auflösung von
in dem optischen Verfahren verwendeten Kameras be-
schränkt ist. Bei einer herkömmlichen linearen Auflösung
einer in dem Verfahren verwendeten Kamera von bei-
spielsweise 1024 Pixeln auf 250 mm erfasster Länge auf
der Zuführeinrichtung 5 ergibt sich eine minimale, er-
fassbare Fläche von Stücken des Guts 1 zu 0,06 mm2.
[0012] Bei dem optischen Verfahren zur Bestimmung
der Masse von Stücken des Guts 1 auf der Zuführein-
richtung 5 werden zwei oberhalb der Zuführeinrichtung
5 angeordnete Kameras 23 verwendet, die ebenfalls mit
der Steuerung 15 verbunden sind und deckungsgleiche
überlappende Erfassungsbereiche aufweisen.
[0013] Mit Hilfe der Kameras 23 werden Bilder von
Stücken des Guts 1 aus zwei verschiedenen Richtungen
erzeugt, und in der Steuerung 15 verwendet, um ein Vo-
lumen der einzelnen Stücke anhand der erstellten Bilder
mittels einer Approximation, beispielsweise durch Ellip-
soide, zu bestimmen. Das auf diese Weise bestimmte
Volumen einzelner Stücke des Guts 1 wird mit der Dichte
des Guts 1 multipliziert, wodurch sich die Masse der Stük-
ke des Guts 1 ergibt.
[0014] Da die Steuerung 15 mit dem Antrieb 5A der
Zuführeinrichtung 5 verbunden ist und die Kameras 23
in einem festen Abstand von dem Abwurfrand 5AR der
Zuführeinrichtung 5 angeordnet sind, liegen in der Steue-
rung 15 Daten vor, die die Lage der einzelnen Stücke
des Guts 1 auf der Zuführeinrichtung 5 relativ zu dem
Abwurfrand 5A und deren Masse wiedergeben.
[0015] Soll in einem Abgabezyklus eine vorbestimmte
Masse des Guts 1 abgegeben werden, so addiert die
Steuerung 15 ausgehend von dem Abwurfrand 5AR ent-
gegen der Zuführrichtung ZR die Masse der auf der Zu-
führeinrichtung 5 angeordneten Stücke des Guts 1 auf,
bis die gewünschte Masse erreicht ist. Die sich dabei
ergebende Länge (Förderlänge FL) wird anschließend
von der Zuführeinrichtung 5 abgefördert, indem die
Steuerung 15 ein dementsprechendes Signal an den An-
trieb 5A der Zuführeinrichtung 5 sendet, wodurch die vor-
bestimmte Masse des Guts abgegeben wird.
[0016] Die beiden Kameras 23 und die Steuerung 15
bilden daher eine Massenbestimmungseinrichtung 13,
die die Masse von einzelnen Stücken des Guts 1 auf der
Zuführeinrichtung 5 bestimmt und deren Position auf der
Zuführeinrichtung 5 erfaßt.
[0017] Zwischen dem Produktförderer 9 und der Zu-
führeinrichtung 5 ist ein Leitschacht 11 mit einem Auf-
nahmebereich 7 angeordnet.
[0018] Der Leitschacht 11 ist zylindrisch, wobei sein
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Durchmesser d dem Durchmesser des Zwischenpro-
dukts 3 (den kreisförmigen Pizzaboden) entspricht. Al-
ternativ kann der Durchmesser des kreisförmigen Leit-
schachts 11 kleiner als der Durchmesser des Zwischen-
produkts 3 sein.
[0019] Der Aufnahmebereich 7 weist an seinem obe-
ren Ende eine quadratische Aufnahmeöffnung 7ö auf,
wobei die senkrecht zur Zuführrichtung ZR verlaufenden
Seitenkanten SK der quadratischen Aufnahmeöffnung
7ö eine Länge aufweisen, die an die Breite B der Zuführ-
einrichtung 5 in derselben Richtung angepasst ist, um
sämtliches von der Zuführeinrichtung 5 abgefördertes
Gut 1 mit der Aufnahmeöffnung 7ö aufzunehmen.
[0020] Die quadratische Aufnahmeöffnung 7ö verjüngt
sich konisch nach unten und geht in den kreisförmigen
Querschnitt des Leitschachts 11 über.
[0021] Dem Leitschacht 11 ist eine Horizontalführung
11F sowie ein Antrieb 11A, der mit der Steuerung 15
verbunden ist, zugeordnet, so daß der Leitschacht 11 in
horizontaler Richtung entlang der Führung 11F hin- und
herverfahrbar ist.
[0022] Dem Leitschacht 11 ist ferner eine nicht darge-
stellte Vertikalführung mit entsprechendem von der
Steuerung 15 gesteuerten Antrieb zugeordnet, so daß
der Leitschacht 11 auch vertikal hinund her verfahrbar ist.
[0023] Die beiden dem Leitschacht 11 zugeordneten
Antriebe sind von der Steuerung 15 derart gesteuert, daß
zu Beginn eines Abgabezyklus der Leitschacht 11 aus
der in Fig. 1 gezeigten Anfangsposition in Richtung auf
das Zwischenprodukt 3 abgesenkt wird, in der das Ab-
fördern des Guts 1 von der Zuführeinrichtung 5 beginnt,
der Leitschacht 11 wird dann in Produktförderrichtung
PR in Positionsübereinstimmung mit dem Zwischenpro-
dukt 3 verfahren, bis die vorbestimmte Masse des Guts
1 von der Zuführeinrichtung 5 abgefördert und auf dem
Zwischenprodukt 3 angeordnet ist, woraufhin der Leit-
schacht 11 dann von dem Zwischenprodukt 3 in vertikaler
Richtung in seine Endposition abgehoben und entgegen
der Produktförderrichtung PR in seine Anfangsposition
verfahren wird.
[0024] Der Leitschacht 11 und der Aufnahmebereich
7 stellen auf diese Weise sicher, daß die vorbestimmte
Masse des Guts 1 tatsächlich auf dem Zwischenprodukt
3 angeordnet wird, und nicht beispielsweise auf den Pro-
duktförderer 9 fällt.
[0025] Die Steuerung 15 steuert die Antriebe 5A und
9A für die Zuführeinrichtung 5 bzw. den Produktförderer
9 sowie die Antriebe für den Leitschacht 11 in Abhängig-
keit von den Signalen der Lichttaster 17, die die Lage der
Zwischenprodukte 3 auf dem Produktförderer 9 ange-
ben.
[0026] Ein Nachteil der Vorrichtung der Fig. 1 ist, daß
eine Taktzeit zum Belegen des Zwischenprodukts 3 mit
Gut 1 nach unten begrenzt ist, weil eine Fördergeschwin-
digkeit der Zuführeinrichtung 5 nach oben begrenzt ist
(oberhalb derselben würde das Gut 1 über die Aufnah-
meöffnung 7ö hinausschießen).
[0027] Ein weiterer Nachteil betrifft die Tatsache, daß

das Gut 1 auf der Zuführeinrichtung 5 nicht zwingend
gleichmäßig verteilt angeordnet ist, wodurch der Fall ein-
treten kann, daß die Abgabemasse des Guts 1 auf einer
relativ geringen Förderlänge angeordnet ist, wodurch
das Gut 1 nur auf einer kleinen Teilfläche der Produkt-
fläche des Zwischenprodukts 3 (dem Pizzaboden) ver-
teilt wird. Eine gleichmäßige Verteilung des Guts 1 auf
der Produktfläche des Zwischenprodukts 3 kann daher
nicht sichergestellt werden.
[0028] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es da-
her, eine Vorrichtung und ein Verfahren zum Verteilen
einer vorbestimmtem Masse eines Guts während eines
Abgabezyklus auf einer Produktfläche eines Zwischen-
produkts bereitzustellen, durch die bzw. das eine mög-
lichst gleichmäßige Verteilung des Guts auf dem Zwi-
schenprodukt erreicht wird und mit der bzw. dem sich
kürzere Taktzeiten erzielen lassen.
[0029] Diese Aufgabe wird verfahrensseitig bei einem
gattungsgemäßen Verfahren gelöst durch: f) Erstellen
einer Zuordnung zwischen Zielflächen der Produktfläche
für das Gut und darauf zu verteilenden Teilmassen m;
der Abgabemasse; g) Lenken des im Schritt e) frei fal-
lenden Guts gegen ein gesteuertes Umlenkmittel für das
Gut und h) Umlenken des Guts mit Hilfe des Umlenkmit-
tels durch den Leitschacht auf die Produktfläche, wobei
für jede Teilmasse m; ein Umlenkwinkel des Umlenkmit-
tels derart bestimmt wird, daß jede Teilmasse m; auf ihre
zugehörige Zielfläche umgelenkt wird, bis die Abgabe-
masse abgefördert ist.
[0030] Im Schritt f) kann die Produktfläche in i senk-
recht zur Produktförderrichtung verlaufende Produktflä-
chenstreifen als Zielflächen unterteilt werden, und fol-
gend jedem Produktflächenstreifen eine Teilmasse mi
der Abgabemasse zugeordnet werden, die auf diesem
verteilt werden soll und die auf einem Teilabschnitt FLi
der Förderlänge aufliegt.
[0031] Alternativ kann im Schritt f) die mittels der Zu-
führeinrichtung zugeführte Abgabemasse in Teilmassen
mi oder eine der Abgabemasse entsprechende Förder-
länge in Teilabschnitt FLi, die Teilmassen mi entspre-
chen, unterteilt werden, und folgend jeder Teilmasse mi
ein Produktflächenstreifen als Zielfläche zugeordnet
werden, auf dem diese verteilt werden soll.
[0032] Ein Umlenkwinkel zur Umlenkung einer Teil-
masse m; auf einen Produktflächenstreifen kann mit Hilfe
der Impulsgesetze berechnet werden, wobei jeder Pro-
duktflächenstreifen zur Berechnung desselben auf eine
quer zur Produktförderrichtung verlaufende Linie oder ei-
nen Punkt reduziert wird.
[0033] Alternativ kann ein Umlenkwinkel zur Umlen-
kung einer Teilmasse mi auf einen Produktflächenstrei-
fen mit Hilfe einer experimentell bestimmten Umlenkwin-
kelrelation bestimmt werden, die jedem Produktflächen-
streifen, der auf eine quer zur Produktförderrichtung ver-
laufende Linie oder einen Punkt reduziert ist, bei einer
vorgegebenen Fördergeschwindigkeit der Zuführrich-
tung ein Umlenkwinkel zuordnet.
[0034] Bevorzugt werden alle Produktflächenstreifen
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gleichmäßig mit dem Gut belegt.
[0035] In diesem Fall sind die Produktflächenstreifen-
breiten der Produktflächenstreifen vorteilhaft gleich groß.
[0036] Die Produktflächenstreifen können alternativ
unterschiedlich stark mit dem Gut belegt werden.
[0037] In diesem Fall können die Produktflächenstrei-
fenbreiten der Produktflächenstreifen verschieden groß
sein.
[0038] Bevorzugt weisen die Produktflächenstreifen
eine Produktflächenstreifenbreite auf, die weniger als
20%, weniger als 10%, weniger als 5%, weniger als 1 %
oder weniger als 0,1% einer Produktlänge des Zwischen-
produkts in Produktförderrichtung entspricht.
[0039] Das Zwischenprodukt 3 ist vorzugsweise ein
flächiges Lebensmittel, z.B. ein Pizzaboden, eine
Baguette- oder Brötchenhälfte, ein Kuchen oder kann ein
zu befüllender Behälter mit einer z.B. dem Leitschacht
11 zugewandten Öffnung, z.B. eine Tüte, Dose oder Kar-
tonage sein.
[0040] Diese Aufgabe wird vorrichtungsseitig gelöst
durch eine Vorrichtung zum Verteilen einer vorbestimm-
ten Masse eines Guts (Abgabemasse) während eines
Abgabezyklus auf einer Produktfläche eines Zwischen-
produkts mit einer Zuführeinrichtung zum Fördern des
Guts entlang einer Zuführrichtung, einem Produktförde-
rer zum Fördern von Zwischenprodukten entlang einer
Produktförderrichtung sowie einer Massenbestim-
mungseinrichtung zum Bestimmen der auf der Zuführ-
einrichtung geförderten Masse des Guts in Abhängigkeit
eines Abstands des Guts von einem Abwurfrand der Zu-
führeinrichtung, wobei ein Umlenkmittel für das Gut mit
einer zugeordneten Steuerung vorgesehen ist und diese
eingerichtet ist, das erfindungsgemäße Verfahren durch-
zuführen.
[0041] Weiterhin betrifft die Erfindung die Verwendung
der Vorrichtung zum Belegen oder Befüllen eines Le-
bensmittels bzw. eines Behälters.
[0042] Bevorzugt ist der Zuführeinrichtung und / oder
dem Produktförderer ein Drehimpulsgeber zugeodnet,
um einen IST-Wert des Vorschubs der Zuführeinrichtung
bzw. des Produktförderers zu bestimmen.
[0043] Dem Produktförderer ist bevorzugt mindestens
ein Lichttaster zugeordnet, der eine Position des Zwi-
schenprodukts auf dem Produktförderer erfasst.
[0044] Das Umlenkmittel ist in einem ersten Ausfüh-
rungsbeispiel eine Prallplatte.
[0045] Die Prallplatte kann senkrecht zu ihrer Dreh-
achse konvex oder konkav gekrümmt sein.
[0046] Das Umlenkmittel ist in einem zweiten Ausfüh-
rungsbeispiel durch gesteuerte Luftdüsen gebildet, die
Luftstöße zum Umlenken des Guts erzeugen.
[0047] Die Massenbestimmungseinrichtung ist bevor-
zugt durch mindestens eine Kamera mit zugeordneter
Steuerung gebildet, um die Masse des Guts auf der Zu-
führeinrichtung mittels eines optischen Verfahrens zu be-
stimmen.
[0048] Die Erfindung wird nachfolgend anhand von
zwei Ausführungsbeispielen unter Bezugnahme auf eine

Zeichnung erläutert. Es zeigen:

Fig. 1 eine schematische Darstellung einer Vorrich-
tung zum Verteilen einer vorbestimmten Masse ei-
nes Guts während eines Abgabezyklus auf einer
Produktfläche eines Zwischenprodukt gemäß dem
Stand der Technik;

Fig. 2 eine schematische Darstellung eines ersten
Ausführungsbeispiels einer erfindungsgemäßen
Vorrichtung zum Verteilen einer vorbestimmtem
Masse eines Guts während eines Abgabezyklus auf
einer Produktfläche eines Zwischenprodukts;

Fig. 3 einen vergrößerten Ausschnitt der erfindungs-
gemäßen Vorrichtung der Fig. 2;

Fig. 4a) bis c) schematische Darstellungen von
Draufsichten eines Zwischenprodukts 3, wobei die
Produktfläche des jeweiligen Zwischenprodukts in
senkrecht zur Produktförderrichtung verlaufende
Produktflächenstreifen unterteilt ist;

Fig. 5 eine schematische Darstellung eines zweiten
Ausführungsbeispiels der erfindungsgemäßen Vor-
richtung;

Fig. 6 eine Draufsicht auf die Vorrichtung der Fig. 5
entlang der Linie VI-VI der Fig. 5;

Fig. 7 eine graphische Darstellung einer beispielhaf-
ten Funktion, die den Verlauf der benötigten Masse
des Guts entgegen einer Produktförderrichtung für
ein Zwischenprodukt zeigt; und

Fig. 8 eine graphische Darstellung einer beispielhaf-
ten Umlenkwinkelrelation.

[0049] Unter Bezug auf die Fig. 2, 3 und 4 wird zu-
nächst ein erstes Ausführungsbeispiel der Erfindung be-
schrieben.
[0050] Die erfindungsgemäße Vorrichtung der Fig. 2
und 3 entspricht der unter Bezug auf Fig. 1 beschriebe-
nen Vorrichtung, weist jedoch zusätzlich eine ortsfeste
Prallplatte 19 als Umlenkmittel auf, um das Gut 1 von der
Zuführeinrichtung 5 auf das Zwischenprodukt 3 zu len-
ken. Die Prallplatte 19 ist mittels eines Antriebs 19A um
eine Drehachse 19D drehbar, wobei der Antrieb 19A
ebenfalls von der Steuerung 15 gesteuert ist.
[0051] Die Drehachse 19D verläuft senkrecht zur Bild-
ebene der Fig. 2 und somit senkrecht zu der Zuführrich-
tung ZR und der Produktförderrichtung PR, die ihrerseits
parallel zueinander verlaufen.
[0052] Die Prallplatte 19 besteht im wesentlichen aus
einem ebenen, rechteckigen Materialstreifen, beispiels-
weise einem Kunststoff- oder V2A-Stahlstreifen. Der Ma-
terialstreifen kann alternativ oval, kreisförmig oder qua-
dratisch sein.
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[0053] Das Gut 1 wird von der Zuführeinrichtung 5 mit
einer ausreichend hohen Geschwindigkeit abgefördert,
so daß es gegen die Prallplatte 19 prallt, um von dieser
auf eine zu belegende Produktfläche 3PF des Zwischen-
produkts 3 umgelenkt zu werden.
[0054] Die Prallplatte 19 weist entlang der Drehachse
19D eine Breite b auf, die mindestens der Breite B der
Zuführeinrichtung 5 entspricht, so daß das gesamte, von
der Zuführeinrichtung 5 abgeförderte Gut 1 gegen die
Prallplatte 19 prallt.
[0055] Die Prallplatte 19 weist senkrecht zur Drehach-
se 19D eine mindestens anzusetzende Höhe h auf, die
ausreichend groß ist, daß das gesamte von der Zuführ-
einrichtung 5 abgeförderte Gut 1 gegen die Prallplatte
19 prallt. Die Höhe h der Prallplatte 19 ist von der För-
dergeschwindigkeit der Zuführeinrichtung 5 sowie dem
Abstand der Drehachse 19D von dem Abwurfrand 5AR
der Zuführeinrichtung 5 abhängig.
[0056] Ein Anstellwinkel α der Prallplatte 19 zur Um-
lenkung des Guts 1 auf die Produktfläche 3PF wird von
der Steuerung 15 berechnet und mittels des Antriebs 19A
der Prallplatte 19 eingestellt, wobei der Anstellwinkel α
wie folgend beschrieben von der Steuerung 15 berechnet
wird.
[0057] Die mit dem Gut 1 zu belegende Produktfläche
3PF des Zwischenprodukts 3 wird von einem Bediener
in Zielflächen (Produktflächenstreifen 3PSi) unterteilt, die
senkrecht zu der Produktförderrichtung PR verlaufen
und die jeweils eine Produktflächenstreifenbreite L; auf-
weisen, wie in Fig. 4a) dargestellt.
[0058] Jedem Produktflächenstreifen 3PSi wird fol-
gend von dem Bediener eine Teilmasse m; der Abgabe-
masse zugeordnet, die auf dem Produktflächenstreifen
3PSi verteilt werden soll.
[0059] Die Steuerung 15 berechnet anhand der För-
dergeschwindigkeit des Produktförderers 9 und der Pro-
duktflächenstreifenbreite L; die Lage eines jeden Pro-
duktflächenstreifens 3PSi während des Abgabezyklus
relativ zu dem Abwurfrand 5AR der Zuführeinrichtung 5,
wobei jeder Produktflächenstreifen 3PSi auf eine Linie
senkrecht zur Produktförderrichtung PR oder einen
Punkt reduziert ist. Ein Produktflächenstreifen 3PSi kann
beispielsweise auf seinen in Produktförderrichtung PR
vorderen oder hinteren Rand oder eine Mittellinie, die
den Produktstreifen 3PSi in symmetrische Hälften teilt,
reduziert sein.
[0060] In der Steuerung 15 liegt ferner, wie oben be-
schrieben, die Massenverteilung der Stücke des Guts 1
auf der Zuführeinrichtung 5 vor. Aufgrund dieser Daten
und der Fördergeschwindigkeit der Zuführeinrichtung 5
berechnet die Steuerung 15, zu welchem Zeitpunkt wäh-
rend eines Abgabezyklus welche Masse des Guts 1 über
den Abwurfrand 5AR abgegeben wird. Es wird voraus-
gesetzt, daß sich der Verlauf der Massenverteilung wäh-
rend des freien Falls zwischen dem Abwurfrand 5AR der
Zuführeinrichtung 5 und der Prallplatte 19 nicht ändert.
Dieser zeitliche Verlauf der über den Abwurfrand 5AR
abgegebenen Masse des Guts 1 wird durch die Steue-

rung 15 als stetige Funktion berechnet. Die Förderlänge
FL, auf der die Abgabemasse aufliegt, kann somit in Teil-
abschnitte FLi unterteilt werden, auf denen jeweils die
entsprechende Teilmasse m; aufliegt, die einem Pro-
duktflächenstreifen 3PSi zugeordnet ist.
[0061] Auf diese Weise ist beim Abgeben von der Zu-
führeinrichtung 5 von einem Stück des Guts die Aus-
gangsposition (Abwurfrand 5AR der Zuführeinrichtung
5) und die Ausgangsgeschwindigkeit als Vektor (Förder-
geschwindigkeit der Zuführeinrichtung 5 parallel zur Zu-
führrichtung ZR) sowie die Endposition (der auf einen
Punkt oder eine Linie reduzierte Produktflächenstreifen
3PSi) und die Endgeschwindigkeit als Betrag (Geschwin-
digkeit der Zuführeinrichtung 5 plus Fallgeschwindigkeit
durch die Erdbeschleunigung) bekannt.
[0062] Setzt man einen elastischen Stoß der Stücke
des Guts 1 mit der Prallplatte 19 voraus (Einfallswinkel
der Stücke des Guts 1 gleich Ausgangswinkel der Stücke
des Guts 1) und ferner voraus, daß die Stücke des Guts
1 nicht seitlich (senkrecht zur Zuführrichtung ZR) beim
Stoß mit der Prallplatte 19 abgelenkt werden (Reduktion
auf zwei Dimensionen), so lässt sich der Umlenkwinkel
für jede Teilmasse m; an der Prallplatte 19 unter Verwen-
dung der Impulsgesetze berechnen, wobei die Prallplatte
19 senkrecht zu ihrer Drehachse 19D durch eine Gera-
dengleichung dargestellt ist, die in Abhängigkeit von dem
Anstellwinkel α parametrisiert ist. Für jede Teilmasse m;
wird ein entsprechender Umlenkwinkel berechnet, wobei
natürlich mit der ersten Teilmasse m1 begonnen wird,
und folgend sukkzessive die Umlenkwinkel für die fol-
genden Teilmassen m2, m3 ..., mn berechnet werden.
[0063] Auf diese Weise wird somit sukzessive jedem
Produktflächenstreifen 3PSi ein Teilabschnitt FLi der
Förderlänge FL zugeordnet (auf dem die Teilmasse m;
aufliegt), und für jedes Paar aus Produktflächenstreifen
3PSi und Teilabschnitt FLi ein Umlenkwinkel berechnet,
um die Teilmasse m; auf den zugehörigen Produktflä-
chenstreifen 3PSi umzulenken.
[0064] Der für jede Teilmasse mi berechnete Umlenk-
winkel führt zu einem Anstellwinkel α, den die Prallplatte
19 während der Abgabe der Teilmasse m; einnehmen
muss, damit auf jeden Produktflächenstreifen 3PSi die
gewünschte Teilmasse mi der Abgabemasse umgelenkt
wird. (Bei der Berechnung des Umlenkwinkels wird die
Lage der Prallplatte 19 im Raum festgelegt, wodurch sich
die relative Lage derselben zu einer Vertikalen ergibt,
und somit der Anstellwinkel α zwischen der oberen Hälfte
der Prallplatte 19 und der Vertikalen, s. Fig. 3.
[0065] Für eine gleichmäßige Verteilung des Guts 1
auf dem Produktflächenstreifen 3PSi ist somit entschei-
dend, daß die jeweilige Produktflächenstreifenbreite Li
nicht zu groß gewählt ist. Wurde die Produktflächenstrei-
fenbreite Li zu groß gewählt und der Produktflächenstrei-
fen 3PSi beispielsweise auf seine senkrecht zur Produkt-
förderrichtung PR verlaufende Mittellinie reduziert, so
kann es vorkommen, daß ein Bereich um die Mittellinie
mit Gut 1 bestreut ist, der in Produktförderrichtung PR
vordere und hintere Randbereich des Produktflächen-
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streifens 3PSi jedoch nicht mit Gut 1 belegt ist.
[0066] Jeder Produktflächenstreifen 3PSi weist daher
vorteilhaft eine Produktflächenstreifenbreite Li auf, die
weniger als 20%, weniger als 10%, weniger als 5%, we-
niger als 1% oder weniger als 0,1% einer Produktlänge
3L des Zwischenprodukts 3 in Produktförderrichtung PR
entspricht.
[0067] Die Produktflächenstreifen 3PSi können alle
dieselbe Produktflächenstreifenbreite Li aufweisen, wie
in Fig. 4a) dargestellt, wenn beispielsweise das Gut 1
gleichmäßig auf der Produktfläche 3PF verteilt werden
soll.
[0068] Wie in Fig. 4b) dargestellt, können die Produkt-
flächenstreifen 3PSi jedoch auch nur auf einem Teilbe-
reich der Produktfläche 3PF angeordnet sein, wenn bei-
spielsweise nur dieser Teilbereich mit dem Gut 1 belegt
werden soll.
[0069] Wie in Fig. 4c) dargestellt, können die Produkt-
flächenstreifen 3PSi auch unterschiedliche Produktflä-
chenstreifenbreiten Li aufweisen, wobei diese insbeson-
dere unterschiedlich stark mit dem Gut 1 belegt werden
können.
[0070] Die Lage der Produktflächenstreifen 3PSi auf
der Produktfläche 3PF bzw. einem Teilbereich der Pro-
duktfläche 3PF sowie die Anzahl der Produktflächen-
streifen 3PSi und deren Breite Li kann in Abhängigkeit
von der zu belegenden Produktfläche 3PF des Zwischen-
produkts 3 von einem Bediener vorgegeben werden.
[0071] Es kann gewünscht sein, nur einen Teilbereich
der Produktfläche 3PF mit dem Gut 1 zu belegen. In die-
sem Fall kann der Konus des Aufnahmebereichs 7 nach
unten innerhalb des Leitschachts 11 durch entsprechen-
de Leitflächen verlängert sein, um eine kleinere untere
Austrittsöffnung als die des Leitschachts 11 zu bilden,
die dem gewünschten, zu belegenden Teilbereich der
Produktfläche 3PF entspricht.
[0072] Umgekehrt kann es gewünscht sein, gewisse
Teilbereiche der Produktfläche 3PF nicht mit dem Gut 1
zu belegen. In diesem Fall kann beispielsweise ein ent-
sprechend geformter Abdeckkörper 25 in dem Leit-
schacht 5 angeordnet werden, vorliegend beispielsweise
ein kegelförmiger Abdeckkörper 25. Trifft Gut 1 auf einen
derartigen Abdeckkörper 25, so gleitet dieses entlang
desselben nach unten, so daß ein Teilbereich der Pro-
duktfläche 3 frei von dem Gut 1 gehalten ist.
[0073] Vorliegend ist die Drehachse 19D mittig zwi-
schen einem oberen Ende und einem unteren Ende der
Prallplatte 19 angeordnet, wodurch die Prallplatte 19 in
zwei gleich große Hälften geteilt ist. Alternativ kann die
Drehachse 19D an einer beliebigen Stelle zwischen dem
oberen und dem unteren Ende der Prallplatte 19 ange-
ordnet sein.
[0074] Unter Bezug auf Fig. 5 und 6 wird nachfolgend
ein zweites Ausführungsbeispiel der Erfindung beschrie-
ben.
[0075] In diesem Ausführungsbeispiel ist die Prallplat-
te 19 durch gesteuerte Luftdüsen 21 ersetzt, wobei die
Luftdüsen 21 bevorzugt in einer regelmäßigen Anord-

nung angeordnet sind, beispielsweise in Form eines
Schachbrettmusters, wie in Fig. 6 dargestellt. Die Luft-
düsen 21 stehen über Leitungen 31 in Verbindung mit
einem Luftdruckspeicher 29, wobei die Leitungen 31 je-
weils ein Ventil 27 aufweisen, das von der Steuerung 15
gesteuert wird, um bspw. die Dauer eines Luftstoßes zu
regeln.
[0076] In Fig. 5 sind in Produktförderrichtung PR vier
Luftdüsen 21 dargestellt, wobei alternativ mehr oder we-
niger Lüftdüsen 21 entlang dieser Richtung vorgesehen
sein können.
[0077] Die in Fig. 6 dargestellten Luftdüsen 21 sind
quer zur Zuführeinrichtung 5 entlang einer Breite vorge-
sehen, die mindestens der Breite B der Zuführeinrichtung
5 entspricht, wie in Fig. 6 dargestellt.
[0078] Die Anzahl der Luftdüsen 21 in Produktförder-
richtung PR und senkrecht dazu (senkrecht zur Bildebe-
ne der Fig. 5) sollte abhängig von den Abmessungen der
Zuführeinrichtung 5 und dem Zwischenprodukt 3 so ge-
wählt werden, daß das gesamte von der Zuführeinrich-
tung 5 abgeförderte Gut 1 durch gesteuerte Luftstöße
der Luftdüsen 21 nach unten auf die Produktflächenstrei-
fen 3PSi umgelenkt werden kann.
[0079] Die Steuerung 15 ermittelt, wie zuvor beschrie-
ben, den jeweils notwendigen Umlenkwinkel, und be-
rechnet die zu aktivierenden Luftdüsen sowie die Dauer
des jeweils aus der Luftdüse 21 austretenden Luftstoßes,
um die gewünschte Teilmasse m; auf den zugehörigen
Produktflächenstreifen 3PSi umzulenken.
[0080] Bevorzugt ist der Zuführeinrichtung 5 und dem
Produktförderer 9 in beiden Ausführungsbeispielen ein
Drehimpulsgeber zugeordnet, der einen tatsächlichen
Vorschub der Zuführeinrichtung 5 bzw. des Produktför-
derers 9 an die Steuerung 15 liefert, um mit Hilfe dieser
Daten den Umlenkwinkel zur Umlenkung des Guts 1 ge-
nauer berechnen zu können.
[0081] Da das Gut 1 auf der Zuführeinrichtung 5 keiner
übermäßigen Beschleunigung ausgesetzt sein soll, um
ein Rutschen des Guts 1 auf der Zuführeinrichtung 5 zu
verhindern, kann die Zuführeinrichtung 5 beispielsweise
Senkungen aufweisen, um das Gut 1 in diesen zu halten.
Ferner kann die Zuführeinrichtung 5 eine Oberfläche mit
guten Haftungseigenschaften aufweisen, um ein Rut-
schen des Guts 1 auf der Zuführeinrichtung 5 zu verhin-
dern.
[0082] Ist die Massenbestimmungseinrichtung 13 aus-
gelegt, auch die Masse von Pulver auf der Zuführeinrich-
tung 5 positionsabhängig zu bestimmen, so kann das
erfindungsgemäße Verfahren auch mit einem pulverför-
migen Gut 1 ausgeführt werden.
[0083] Bevorzugt ist der Abwurfrand 5AR durch eine
Abwurfkante gebildet.
[0084] Zur Berechnung des Umlenkwinkels wurde bis-
her eine Zuordnung zwischen Zielflächen (Produktflä-
chenstreifen 3PSi) und darauf zu verteilenden Teilmas-
sen m; dadurch erstellt, daß ein Bediener die Produkt-
fläche 3PF in die Produktflächenstreifen 3PSi unterteilt
und jedem Produktflächenstreifen 3PSi eine Teilmasse
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m; zuweist, die auf diesem verteilt werden soll. Bei dieser
Zuordnung wird somit jedem Produktflächenstreifen
3PSi eine Teilmasse m; zugeordnet, die einem Teilab-
schnitt FLi der Förderlänge FL entspricht.
[0085] Die Zuordnung zwischen den Zielflächen (Pro-
duktflächenstreifen 3PSi) und den Teilmassen m; kann
jedoch auch in umgekehrter Richtung erstellt werden,
das heißt jedem Teilabschnitt FLi der Förderlänge FL
kann eine Zielfläche (ein Produktflächenstreifen 3PSi)
zugeordnet werden.
[0086] Zu diesem Zweck wird die Förderlänge FL in
vorzugsweise entlang der Zuführrichtung ZR gleich lan-
ge Teilabschnitte FLi unterteilt, auf denen jeweils die Teil-
masse m; aufliegt.
[0087] In der Steuerung ist eine Funktion hinterlegt,
die die benötigte Masse des Guts 1 entlang der Produkt-
länge 3L wiedergibt, siehe beispielsweise die Funktion
M(x) in Fig. 7, wobei x eine Koordinate ist, die entgegen
der Produktförderrichtung PR verläuft, und deren Wert
am Anfang der Produktfläche 3PF Null ist und deren Wert
am Ende der Produktfläche 3PF der Produktlänge 3L
entspricht.
[0088] Die in Fig. 2 gezeigte Funktion ist der Einfach-
heit halber auf 1 normiert.
[0089] Diese Funktion wird für die erste Teilmasse m1
(bzw. den ersten Teilabschnitt FL1) so lange von Null bis
zu einer variablen Obergrenze A entgegen der Produkt-
förderrichtung PR mit Hilfe eines iterativen Verfahrens
integriert, bis das Integral die Teilmasse m; ergibt. Mit
anderen Worten wird die Gleichung 

gelöst, um die obere Grenze A zu bestimmen. Der auf
diese Weise bestimmte Wert A entspricht der Produkt-
flächenstreifenbreite L1 des ersten Produktflächenstrei-
fens 3PS1, da auf diesem die Teilmasse m1 angeordnet
werden soll.
[0090] Ist die Produktflächenstreifenbreite L1 be-
stimmt, so wird der erste Produktflächenstreifen 3PS1
auf seine Mittellinie reduziert, das heißt auf eine senk-
recht zur Produktförderrichtung PR verlaufende Linie, die
A/2 von dem Anfang der zu belegenden Produktfläche
3PF entgegen der Produktförderrichtung PR entfernt ist
und diesen in zwei symmetrische Hälften teilt.
[0091] Mit Hilfe der Impulsgesetze wird nun, wie oben
beschrieben, ein Umlenkwinkel berechnet, um die Teil-
masse m1 auf den Produktflächenstreifen 3PS1 umzu-
lenken.
[0092] Diese Berechnung wird sukzessive für alle Teil-
massen m; (bzw. alle Teilabschnitte FLi der Förderlänge
FL) wiederholt, bis die Abgabemasse abgegeben ist, das
heißt die Förderlänge FL abgefördert ist.

[0093] Auf diese Weise wird somit jedem Teilabschnitt
FLi der Förderlänge FL bzw. jeder Teilmasse m; der Ab-
gabemasse ein Produktflächenstreifen 3PSi der Produkt-
fläche 3PF zugeordnet, der eine der Teilmasse m; ent-
sprechende Produktflächenstreifenbreite L; aufweist,
und für jedes Paar aus Teilabschnitt FLi bzw. Teilmasse
m; und Produktflächenstreifen 3PSi ein Umlenkwinkel
berechnet, um die Teilmasse m; auf den Produktflächen-
streifen 3PSi umzulenken.
[0094] Bevorzugt wird die Förderlänge FL in gleichmä-
ßige Teilabschnitte FLi unterteilt. In einer vorteilhaften
Ausgestaltung entspricht ein Teilabschnitt FLi einem
oder mehreren Zeilenbildern der Kamera 15 der Mas-
senbestimmungseinrichtung 13. Alternativ kann die Ab-
gabemasse in Teilmassen m; unterteilt werden, die je-
weils Teilabschnitten FLi der Förderlänge FL entspre-
chen.
[0095] Die zuvor beschriebene Berechnung des Um-
lenkwinkels kann aufgrund der vorgenommenen Verein-
fachungen für bestimmtes Gut 1 ungeeignet sein. Wer-
den beispielsweise frische Gemüsestücke als Gut 1 ver-
wendet, so kann die Annahme eines elastischen Stoßes
der Stücke des Guts 1 mit der Prallplatte 19 nicht auf-
rechterhalten werden. Ferner führt ein Gleiten der Stücke
des Guts 1 entlang der Prallplatte 19 dazu, daß die An-
nahme eines elastischen Stoßes nicht mehr aufrechter-
halten werden kann.
[0096] In diesen Fällen bietet sich das experimentelle
Bestimmen einer Umlenkwinkelrelation an:
[0097] Für ein bestimmtes Gut 1 wird für bestimme
Fördergeschwindigkeiten der Zuführeinrichtung 5 ein fe-
ster Anstellwinkel α der Prallplatte 19 eingestellt, und der
Auftreffpunkt des Guts 1 auf der Produktfläche 3PF als
Abstand (entlang der Produktförderrichtung PR) von
dem Abwurfrand 5AR der Zuführeinrichtung 5 notiert.
Dieser Vorgang wird für verschiedene Anstellwinkel α
wiederholt.
[0098] Dies führt zu einer Tabelle (= Umlenkwinkelre-
lation), deren eine unabhängige Größe die Förderge-
schwindigkeit der Zuführeinrichtung 5 und deren andere
unabhängige Größe der Abstand von dem Abwurfrand
5AR entlang der Produktförderrichtung PR auf Höhe der
Produktfläche 3PF ist, wobei die Tabellenwerte durch die
jeweiligen Umlenkwinkel gebildet sind.
[0099] Zur Bestimmung des Umlenkwinkels wird im
Betrieb der entsprechende Wert einfach aus der Tabelle
(der Umlenkwinkelrelation) entnommen, da die Förder-
geschwindigkeit der Zuführeinrichtung 5 der Steuerung
bekannt ist, da sie dieselbe vorgibt, und die Zielposition
des Guts 1 (Abstand von dem Abwurfrand 5AR entlang
Produktförderrichtung PR) wie zuvor beschrieben von
der Steuerung 15 bestimmt wird (der auf einen Punkt
oder eine Linie reduzierte Produktflächenstreifen 3PSi,
der bzw. die mit der Produktfördergeschwindigkeit in Pro-
duktförderrichtung PR bewegt wird).
[0100] Soll die Zuführeinrichtung 5 mit einer Förder-
geschwindigkeit gefahren werden, die nicht in der Tabel-
le (Umlenkwinkelrelation) hinterlegt ist, und/oder soll ei-
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ne Zielposition erreicht werden, die nicht in der Tabelle
(Umlenkwinkelrelation) hinterlegt ist, so wird zwischen
den entsprechenden Fördergeschwindigkeiten und/oder
den Zielpositionen vorzugsweise linear interpoliert. Sind
zwei Interpolationen notwendig, so wird erst die eine und
dann die andere unabhängige Größe interpoliert.
[0101] Fig. 8 zeigt eine graphische Darstellung einer
beispielhaften Umlenkwinkelrelation, bei der auf der X-
Achse die Zielposition aufgetragen ist, bezogen auf den
Abwurfrand 5AR der Zuführeinrichtung 5, wobei die po-
sitive X-Achse in Produktförderrichtung PR zeigt, und bei
der auf der Y-Achse der Anstellwinkel α der Prallplatte
19 aufgetragen ist. Es sind die Verläufe für fünf verschie-
dene Fördergeschwindigkeiten der Zuführeinrichtung 5
dargestellt. Als Gut 1 wurde gefrorenes Hackfleisch ver-
wendet.
[0102] Wie aus der Fig. 8 ersichtlich, sind die darge-
stellten Verläufe im wesentlichen sinusförmig, so daß die
zuvor beschriebene lineare Interpolation mit einem ge-
wissen Fehler behaftet ist, der jedoch bei einer ausrei-
chend hohen Anzahl von Messpunkten (bei der Förder-
geschwindigkeit von 1 m/s wurden sechs Messpunkte
aufgenommen) vernachlässigbar ist. Die lineare Interpo-
lation liefert vorliegend bei mindestens fünf Messpunkten
für die Fördergeschwindigkeiten von 0,8 m/s und 1,0 m/s
zufriedenstellende Ergebnisse.
[0103] Für die Fördergeschwindigkeiten von 0,2 m/s
und 0,4 m/s konnten jeweils nur drei Messpunkte aufge-
nommen werden, da aufgrund der niedrigen Förderge-
schwindigkeit weiter entfernte Zielpositionen (> � 50
mm) nicht erreicht werden konnten. Da weiter entfernte
Zielpositionen nicht erreicht werden können, führt dies,
falls es notwendig sein sollte, diese zu erreichen, zu ei-
nem ungleichmäßig bestreuten Zwischenprodukt 3. Ist
das Gut 1 jedoch hinreichend gleichmäßig auf der Zu-
führeinrichtung 5 verteilt, sollte dieser Fall nicht eintreten.

Bezugszeichenliste:

[0104]

1 Gut
3 Zwischenprodukt
3L Produktlänge des Zwischenprodukts in Produkt-

förderrichtung
3PF Produktfläche des Zwischenprodukts
3PSi Produktflächenstreifen
5 Zuführeinrichtung
5A Antrieb der Zuführeinrichtung
5AR Abwurfrand der Zuführeinrichtung
7 Aufnahmebereich
7ö Aufnahmeöffnung
9 Produktförderer
9A Antrieb des Produktförderers
11 Leitschacht
11F Führung des Leitschachts (Horizontalführung)
11A Antrieb des Leitschachts
13 Massenbestimmungseinrichtung

15 Steuerung
17 Lichttaster
19 Prallplatte
19A Antrieb für die Prallplatte
19D Drehachse der Prallplatte
21 Luftdüse
23 Kamera
23E Erfassungsbereich der Kamera
25 Abdeckkörper
27 Ventil
29 Luftdruckspeicher
31 Leitung
α Anstellwinkel der Prallplatte 19
b Breite der Prallplatte 19
B Breite der Zuführeinrichtung 5
d Durchmesser des Leitschachts 11

FL Förderlänge, auf der Abgabemasse angeordnet
ist

FLi Teilabschnitt der Förderlänge, auf der Teilmasse
m; angeordnet ist

h Höhe der Prallplatte 19
L; Produktflächenstreifenbreite
PR Produktförderrichtung
SK Seitenkante der Aufnahmeöffnung 7ö
ZR Zuführrichtung

Patentansprüche

1. Verfahren zum Verteilen einer vorbestimmten Mas-
se eines Guts (1) (Abgabemasse) während eines
Abgabezyklus auf einer Produktfläche (3PF) eines
Zwischenprodukts (3), das die Schritte umfaßt:

a) Fördern des Guts (1) mittels einer Zuführein-
richtung (5) entlang einer Zuführrichtung (ZR),
b) Fördern der Zwischenprodukte (3) mittels ei-
nes Produktförderers (9) entlang einer Produkt-
förderrichtung (PR),
c) Bestimmen der auf der Zuführeinrichtung (5)
geförderten Masse des Guts (1) in Abhängigkeit
eines Abstands des Guts (1) von einem Abwur-
frand (5AR) der Zuführeinrichtung (5),
d) Abfördern einer der Abgabemasse entspre-
chenden Förderlänge (FL) in dem Abgabezy-
klus von der Zuführeinrichtung (5), und
e) Leiten der Abgabemasse durch einen Leit-
schacht (11) auf die Produktfläche (3PF) des
Zwischenprodukts (3),
gekennzeichnet durch
f) Erstellen einer Zuordnung zwischen Zielflä-
chen (3PSi) der Produktfläche (3PF) für das Gut
(1) und darauf zu verteilenden Teilmassen m;
der Abgabemasse;
g) Lenken des im Schritt e) frei fallenden Guts
(1) gegen ein gesteuertes Umlenkmittel (19; 21)
für das Gut (1) und
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h) Umlenken des Guts (1) mit Hilfe des Umlenk-
mittels (19; 21) durch den Leitschacht (11) auf
die Produktfläche (3PF), wobei für jede Teilmas-
se m; ein Umlenkwinkel des Umlenkmittels (19;
21) derart bestimmt wird, daß jede Teilmasse
m; auf ihre zugehörige Zielfläche (3PS i) umge-
lenkt wird, bis die Abgabemasse abgefördert ist.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daß im Schritt f) die Produktfläche (3PF)
in i senkrecht zur Produktförderrichtung (PR) verlau-
fende Produktflächenstreifen (3PSi) als Zielflächen
unterteilt wird, und folgend jedem Produktflächen-
streifen (3PSi) eine Teilmasse m; der Abgabemasse
zugeordnet wird, die auf diesem verteilt werden soll
und die auf einem Teilabschnitt FLi der Förderlänge
(FL) aufliegt.

3. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daß im Schritt f) die mittels der Zuführein-
richtung (5) zugeführte Abgabemasse in Teilmassen
m; oder eine der Abgabemasse entsprechende För-
derlänge (FL) in Teilabschnitte FLi, die Teilmassen
m; entsprechen, unterteilt wird, und folgend jeder
Teilmasse m; ein Produktflächenstreifen (3PSi) als
Zielfläche zugeordnet wird, auf dem diese verteilt
werden soll.

4. Verfahren nach Anspruch 2 oder 3, dadurch ge-
kennzeichnet, daß ein Umlenkwinkel zur Umlen-
kung einer Teilmasse m; auf einen Produktflächen-
streifen (3PSi) mit Hilfe der Impulsgesetze berechnet
wird, wobei jeder Produktflächenstreifen (3PSi) zur
Berechnung desselben auf eine quer zur Produkt-
förderrichtung (PR) verlaufende Linie oder einen
Punkt reduziert wird.

5. Verfahren nach Anspruch 2 oder 3, dadurch ge-
kennzeichnet, daß ein Umlenkwinkel zur Umlen-
kung einer Teilmasse mi auf einen Produktflächen-
streifen (3PSi) mit Hilfe einer experimentell bestimm-
ten Umlenkwinkelrelation bestimmt wird, die jedem
Produktflächenstreifen (3PSi), der auf eine quer zur
Produktförderrichtung (PR) verlaufende Linie oder
einen Punkt reduziert ist, bei einer vorgegebenen
Fördergeschwindigkeit der Zuführeinrichtung (5) ein
Umlenkwinkel zuordnet.

6. Verfahren nach einem der vorangehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, daß alle Produkt-
flächenstreifen (3PSi) gleichmäßig mit dem Gut (1)
belegt werden.

7. Verfahren nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, daß die Produktflächenstreifenbreiten (Li)
der Produktflächenstreifen (3PSi) gleich groß sind.

8. Verfahren nach einem der Ansprüche 1 bis 5, da-

durch gekennzeichnet, daß die Produktflächen-
streifen (3PSi) unterschiedlich stark mit dem Gut (1)
belegt werden.

9. Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekenn-
zeichnet, daß die Produktflächenstreifenbreiten (L;)
der Produktflächenstreifen (3PSi) verschieden groß
sind.

10. Verfahren nach einem der vorangehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, daß die Produkt-
flächenstreifen eine Produktflächenstreifenbreite
(L;) aufweisen, die weniger als 20%, weniger als
10%, weniger als 5%, weniger als 1 % oder weniger
als 0,1% einer Produktlänge (3L) des Zwischenpro-
dukts in Produktförderrichtung (PR) entspricht.

11. Vorrichtung zum Verteilen einer vorbestimmten
Masse eines Guts (1) (Abgabemasse) während ei-
nes Abgabezyklus auf einer Produktfläche (3PF) ei-
nes Zwischenprodukts (3) mit einer Zuführeinrich-
tung (5) zum Fördern des Guts (1) entlang einer Zu-
führrichtung (5), einem Produktförderer (9) zum För-
dern von Zwischenprodukten (3) entlang einer Pro-
duktförderrichtung (PR) sowie einer Massenbestim-
mungseinrichtung (13) zum Bestimmen der auf der
Zuführeinrichtung (5) geförderten Masse des Guts
(1) in Abhängigkeit eines Abstands des Guts (1) von
einem Abwurfrand der Zuführeinrichtung (5), ge-
kennzeichnet durch ein Umlenkmittel (19; 21) für
das Gut (1) mit einer zugeordneten Steuerung (15),
wobei diese eingerichtet ist, das Verfahren nach ei-
nem der Ansprüche 1 bis 10 durchzuführen.

12. Vorrichtung nach Anspruch 11, dadurch gekenn-
zeichnet, daß der Zuführeinrichtung (5) und / oder
dem Produktförderer (9) ein Drehimpulsgeber zu-
geodnet ist, um einen IST-Wert des Vorschubs der
Zuführeinrichtung (5) bzw. des Produktförderers (9)
zu bestimmen.

13. Vorrichtung nach Anspruch 11 oder 12, dadurch ge-
kennzeichnet, daß dem Produktförderer (9) minde-
stens ein Lichttaster (17) zugeordnet ist, der eine
Position des Zwischenprodukts (3) auf dem Produkt-
förderer (9) erfasst.

14. Vorrichtung nach einem der vorangehenden An-
sprüche, dadurch gekennzeichnet, daß das Um-
lenkmittel eine Prallplatte (19) ist.

15. Vorrichtung nach Anspruch 14, dadurch gekenn-
zeichnet, daß die Prallplatte (19) senkrecht zu ihrer
Drehachse (19D) konvex oder konkav gekrümmt ist.

16. Vorrichtung nach einem der Ansprüche 11 bis 13,
dadurch gekennzeichnet, daß das Umlenkmittel
durch gesteuerte Luftdüsen (21) gebildet ist, die Luft-
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stöße zum Umlenken des Guts (1) erzeugen.

17. Vorrichtung nach einem der vorangehenden An-
sprüche, dadurch gekennzeichnet, daß die Mas-
senbestimmungseinrichtung (13) durch mindestens
eine Kamera (23) mit zugeordneter Steuerung (15)
gebildet ist, um die Masse des Guts (1) auf der Zu-
führeinrichtung (5) mittels eines optischen Verfah-
rens zu bestimmen.
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